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 要  旨 
 脳の機能のモデリングは多くの分野で試みられており，その中でも人間の学習
機能を工学的に実現させる機械学習の研究が古くから行われてきた．我々は，あ
いまいさを許容し過度な精密性を避けることで柔軟性をもたせるソフトコンピュ
ーティングの概念に基づき，能動的学習法を提案してきた． 
 能動的学習法では，対象システムの特性を分割して単純であいまいさを含んだ
２次元の幾何学的なパターンで表現し，学習によりそれぞれのパターンを変形し
ていく．最終的に獲得できたパターンを組み合わせることによって，対象システ
ムのモデリングを行う．ここでは複雑な数式やアルゴリズムを用いることなくモ
デリングを行っており，そのため扱いやすく広い非線形性にも対応できるという
特徴をもつ． 
 本論文では，能動的学習法を非ホロノミック特性をもつ対象の制御問題に適用
し，その制御則の学習方式を提案する．そしてこの方式の一般性，有効性につい
て検証する．具体的な対象として，車両の移動制御問題を取り上げた． 
 車両の移動制御を行う場合，その非ホロノミック特性から線形フィードバック
制御のみで行うのは難しいことが知られている．そこで能動的学習法を用いて，
車両を初期位置から移動させて目標位置に到達させる制御知識を獲得し，これに
よって構築した制御則を用いて車両の移動制御を行う． 
 能動的学習法や強化学習では，試行錯誤的に学習データの収集を行う．そのた
め，本研究のように制御則空間の広い複雑な問題に能動的学習法を適用する場合，
効率的に学習データを収集することが難しい． 
 そこで本論文では学習の過程で，対象システムに関して人間が所持している基
本的なヒューリスティック情報を与えて制御則空間を縮小し，その上で細かい制
御側を能動的学習法によって獲得するという方式を提案する． 
 実験では能動的学習法の処理システムを組み込んだシミュレーションシステム
を構築する．そしてヒューリスティック情報を車両の行動を制限するルールの形
式で与える． 
まず，車両の状態と行動を省略した簡略なモデルに提案手法を適用し，ヒュー
リスティック情報を用いない能動的学習法の場合との比較を行ったところ，提案
手法による制御則の質の向上を確認した．また，車両の操作量，制御量を増やし
たより複雑な車両モデルを用いた学習において，任意の初期位置から目標位置に
到達できる制御則が構築できたことを確認した． 
これにより，提案手法を用いることにより効率よく制御則が構築でき，また切
り返しなどの複雑な移動制御の知識が獲得できることが明らかになった． 
 
